

















角速度より慣性センサーと全天周画像列との同期を行い，さらにGPS の方位角度により GPS と全天
席画像列との同期を行った．同期された全天周画像情報，慣性センサー構報， GPS 情報を利用して，
全天周画像の傾きを補正し，経路に沿って撮像された全天周ピデオ映像から等闘働にサンプリング
された全天周画像をディジタノレ地図へ登録することで，現実感が高い実写映像道路地図生成法を実現
した． 第4章では，全天周画像を球面画像としてコンパクトな2次元配列で、表現するフォーマット
を考案した．これにより，球面画像を介して全天周画像から与えられた視点の透視画像生成が可能と
なることで，従来の全天周画像から直接透視画像を生成するより，大幅に計算時間を短縮することに
成功した．第5章では，従来の運動履歴画像では前時刻の運動領域が後時刻の運動領域に上書きされ
る可能性があることに着目して，各時刻の運動領域画像を2値化されたバイナリ画像として保存する，
バイナリ運動履歴画像を提案した．提案手法は，従来の運動履歴画像に比べ，運動情報が完全に保存
されるうえ，ピットのシフト演算でより効率的に運動耀歴画像の更新と運動履歴画像内の運動解析が
できる．提案手法に基づいて，自車体の前方に取り付けられている魚眼カメラを利用し，より高速か
っ精確に交主点における側面から接近する車両を検知することを実現した．第6章では，挙げられた
研究成果を総括したうえ，残された課題について述べた．
これらの成果は，高度完蚤システムの研究，特に知的自動車分野において新たな知見を与えるとし
て割高できる．従って，本論文民専士（工学）を授与するに値するものと認められる．
